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© Sicherheitssystem fur Fahrzeuge 

© Ein Sicherheitssystem fiir Fahrzeuge umfaSt einen Lenk- 
winkel-Detektor (11), einen Geschwindigkeits-Detektor (12) 
und eine Diskriminier-Einheit (10) mit einer Tabelle (21), in 
der Beziehungen zwischen der Fahrzeuggeschwindigkeit 
und der Querbeschleunigung klassifiziert sind fur verschie- 
dene Bereiche des Lenkwinkels in einen Sicherheitsbereich 
und einen Gefahrenbereich in bezug auf den Zustand des 
Fahrzeugs. Die Diskriminier-Einheit (10) beurteilt den Zu- 
stand des Fahrzeugs aufgrund der Ergebnisse der Oetekto- 
ren unter Bezugnahme auf die Tabelle und gibt Alarm an den 
Fahrer, wenn der Zustand des Fahrzeugs aus einem Sicher- 
heitsbereich in einen Gefahrenbereich ubergeht. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein Sicherheitssystem fur Fahr- 
zeuge gemaB dem Oberbegriff des Hauptanspruchs. 

Mit der Zunahrne der Geschwindigkeit von Motor- 
fahrzeugen in den vergangenen Jahren ereignen sich 
haufiger Verkehrsunfalle aufgrund uberhbhter Ge- 
schwindigkeit in Kurven. Daraus ergeben sich soziale 
Probleme. Die bisher bekannten Sicherheitssysteme zur 
Verhinderung von Verkehrsunfallen aufgrund von uber- 
hbhter Geschwindigkeit von Motorfahrzeugen beruhen 
darauf, daB ein Alarmzeichen gegeben wird, wenn die 
Geschwindigkeit eines Fahrzeugs eine vorgegebene, 
gefahrliche Geschwindigkeit uberschritten hat. Ver- 
kehrsunfalle aufgrund uberhbhter Geschwindigkeit in 
Kurven kbnnen jedoch nicht allein durch Abgabe eines 
Alarmzeichens verhindert werden. 

Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Sicherheitssystem 
fur Fahrzeuge zu schaffen, das es gestattet, Verkehrsun- 
falle aufgrund von uberhbhter Geschwindigkeit in Kur- 
ven zu verhindern. 

Die Lbsung dieser Aufgabe ergibt sich aus Patentan- 
spruch 1. 

Das erfindungsgemaOe Sicherheitssystem fur Fahr- 
zeuge umfaBt einen Lenkwinkel-Detektor, einen Ge- 
schwindigkeits-Detektor, einen Detektor fur Querbe- 
schleunigungen des Fahrzeugs und eine Diskriminier- 
Einrichtung mit einer Tabelle, in der die Beziehungen 
zwischen der Fahrzeuggeschwindigkeit und der Quer- 
beschleunigung fiir jeden unterschiedlichen Bereich des 
Lenkwinkels in einen Sicherheitsbereich und einen Ge- 
fahrbereich in bezug auf den Zustand des Fahrzeugs 
klassifiziert sind. Die Diskriminier- Einrichtung beurteilt 
den Zustand des Fahrzeugs aufgrund der Ergebnisse der 
Zustandsermittiung durch die verschiedenen Detekto- 
ren in bezug auf die Tabelle und gibt ein Alarmzeichen 
an den Fahrer ab, wenn der Zustand des Fahrzeugs aus 
dem Sicherheitsbereich in den Gefahrbereich iibergeht. 

Vorzugsweise ist die Diskriminier-Einrichtung derart 
ausgebildet, daB sie das Fahrzeug abbremst, wenn der 
Zustand des Fahrzeugs innerhalb des Gefahrbereichs 
einen vorgegebenen Gefahrengrad uberschreitet. In 
diesem Falle speichert die Diskriminier-Einrichtung ei- 
nen Anfangs-Gefahrengrad, bei dem der Zustand des 
Fahrzeugs aus dem Sicherheitsbereich in den Gefahren- 
bereich gelangt, und sie erkennt, daB der jeweilige Ge- 
fahrengrad grbBer als zuvor ist. wenn der Anfangs-Ge- 
fahrengrad uberschritten ist. 

Der Zustand des Fahrzeugs kann ausgedriickt wer- 
den durch den Lenkwinkel, die Geschwindigkeit des 
Fahrzeugs und die Querbeschleunigung des Fahrzeugs. 
Wenn die Diskriminier-Einrichtung mit einer Tabelle 
versehen ist, in der die Beziehungen zwischen der Fahr- 
zeuggeschwindigkeit und der Querbeschleunigung klas- 
sifiziert sind fiir unterschiedliche Lenkwinkelbereiche in 
bezug auf einen Sicherheitsbereich und einen Gefahren- 
bereich des Fahrzeugzustands, kann der Fahrzeugzu- 
stand aufgrund des Lenkwinkels, der Fahrzeugge- 
schwindigkeit und der Querbeschleunigung, die ermit- 
telt worden sind, aus der Tabelle bestimmt werden. Die 
Diskriminier-Einrichtung gibt ein Alarmzeichen an den 
Fahrer ab, wenn der Fahrzeugzustand aus dem Sicher- 
heitsbereich in den Gefahrenbereich iibergeht, und 
zwingt den Fahrer dadurch, die Sicherheitsgeschwindig- 
keit einzuhalten. Dadurch werden Unfalle aufgrund von 
uberhbhter Geschwindigkeit in Kurven verhindert. 

Wenn der Zustand des Fahrzeugs im Gefahrenbe- 
reich grbBer als ein vorgegebener Gefahrengrad ist. 



wird das Fahrzeug gebremst, so daB Unfalle noch zuver- 
lassiger verhindert werden kbnnen. 

lm folgenden werden bevorzugte Ausfuhrungsbei- 
spiele der Erfindung anhand der beigefugten Zeichnung 
5 naher erlautert. 

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, das das erfindungsge- 
maBe Sicherheitssystem an einem Ausfiihrungsbeispiel 
zur Verwendung in Fahrzeugen veranschaulicht; 

Fig. 2 ist ein Diagramm. das Zustande des Fahrzeugs 
io darstellt, die unterteilt sind in einen Sicherheitsbereich 
und einen Gefahrenbereich mit Bezug auf bestimmte 
Bereiche des Lenkwinkels; in dem Diagramm bildet die 
Querbeschleunigung die Abszisse vs und die Geschwin- 
digkeit des Fahrzeugs die Ordinate; 
15 Fig. 3 ist ein FluBdiagramm, das die erste Halfte des 
Prozesses veranschaulicht. der in einer Diskriminier- 
Einrichtung ablauft; 

Fig. 4 ist ein FluBdiagramm der zweiten Halfte dieses 
Prozesses. 

20 Eine Ausfiihrungsform der Erfindung soil anschlie- 
Bend unter Bezugnahme auf die Zeichnung beschrieben 
werden. 

Fig. 1 zeigt die Gesamtkonstruktion eines Sicher- 
heitssystems fur Fahrzeuge. 

25 Fig. 1 zeigt eine Diskriminier-Einheit 10, die als Dis- 
kriminier-Einrichtung dient und mit der ein Lenkwinkel- 
Sensor 11, ein Geschwindigkeits-Sensor 12 und ein 
Querbeschleunigung-Sensor 13 verbunden sind. Weiter- 
hin sind mit der Diskriminier-Einheit 10 eine Alarmein- 

30 heit 14, eine Steuereinheit 15, eine Alarmeinrichtung 16 
fur Systemfehler und eine Alarmeinrichtung 17 fur Sen- 
sorfehler verbunden. 

Eine Alarmeinrichtung 18 ist mit der Alarmeinheit 14 
verbunden, und eine Einrichtung 19 zur Geschwindig- 

35 keitsdrosselung steht mit der Steuereinheit 15 in Ver- 
bindung. 

Die Diskriminier-Einheit 10 umfaBt einen Mikrocom- 
puter und enthalt eine Fahrzeugzustands-Tabelle 20, ei- 
nen Querbeschleunigungs-Rechner 21, einen Gefahren- 

40 grad-Rechner 22, eine Vergleichs- oder Diskriminier- 
Einrichtung 23 fiir den Gefahrengrad. eine Vergleichs- 
Uberwachungseinrichtung 24 und eine Fehler-Uberwa- 
chungseinrichtung 25. Der Lenkwinkelsensor 11 ermit- 
telt den Lenkwinkel 8. Daraus errechnet der Querbe- 

45 schleunigungs-Rechner 21 zunachst den Kurvenwinkel 
0' des Fahrzeugs unter Verwendung der folgenden 
Gleichung (1). 



50 



0' — A - 0 • 



180 



(1) 



In dieser Gleichung ist A eine Konstante. Der Rech- 
ner 21 bildet sodann die zeitliche Ableitung des Winkels 
0' nach der folgenden Gleichung (2) zur Bestimmung 
55 der Winkelgeschwindigkeit co des Fahrzeugs. 



to = 



dt 



180 



d0 
dt 



(2) 



60 Der Querbeschleunigungs-Rechner 21 berechnet 
weiter die Querbeschleunigung Gr des Fahrzeugs aus 
der Fahrzeuggeschwindigkeit v, die durch den Ge- 
schwindigkeitssensor 12 ermittelt worden ist, und der 
Winkelgeschwindigkeit w unter Verwendung der fol- 

65 genden Gleichung (3). 



Gr — v * co = A 



180 



d0 
dt 



(3) 
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In der Tabelle 20 sind die Beziehungen zwischen der 
Winkelgeschwindigkeit und der Querbeschleunigung 
tabellarisch erfaQi und kiassifiziert fur die verschiede- 
nen Lenkwinkelbereiche in einen Sicherheitsbereich 
und einen Gefahrenbereich in bezug auf den Zustand 
des Fahrzeugs. 

Fig. 2 zeigt ein Beispiel der Klassifikation der Sicher- 
heitsbereiche und der Gefahrenbereiche als Basis fur 
die Tabelle. Das Diagramm stellt die Zustande des Fahr- 
zeugs in bestimmten Bereichen des Lenkwinkels dar. io 
Die Abszisse gibt die Querbeschleunigung und die Ordi- 
nate die Geschwindigkeit wieder. Der Ursprung 0 ist 
der Punkt, an dem die Querbeschleunigung Null ist. Die 
Abszisse zeigt auf der linken Seite die Querbeschleuni- 
gungen links von dem Ursprung 0 und auf der rechten 15 
Seite die Querbeschleunigungen auf der rechten Seite. 
Die Querbeschleunigung nimmt zu mit einer Zunahme 
des Abstands vom Ursprung 0 nach beiden Seiten. Die 
Geschwindigkeit nimmt zu mit der Hdhe gegenuber 
dem Ursprung 0. Die Bereiche innerhalb der durchgezo- 20 
genen Linie, in denen die Querbeschleunigungen und 
die Geschwindigkeit klein sind und in denen sich der 
Ursprung 0 befindet, sind Sicherheitsbereiche. Die Be- 
reiche auOerhalb der durchgezogenen Linien sind Ge- 
fahrenbereiche. Der Gefahrenbereich ist unterteilt in 25 
einen Quasi-Gefahrenbereich angrenzend an den Si- 
cherheitsbereich und innerhalb der gestrichelten Linie, 
und einen ubermaSigen Gefahrenbereich auBerhalb der 
gestrichelten Linie. Der Bereich ubermaBiger Gefahr ist 
ein Bereich auBerhalb der Moglichkeiten des Fahr- 30 
zeugs. 

Die Alarmeinrichtung 18 gibt ein Alarmzeichen an 
den Fahrer ab in der Form eines Licht- und/oder Schall- 
signals und wird gesteuert durch die Alarmeinheit 14 
entsprechend dem Ausgangssigna! der Gefahrengrad- 35 
Diskriminiereinrichtung 23 der Diskriminier-Einheit 10. 
Die Systemfehler-Alarmeinrichtung 16 und die Sensor- 
fehler-Alarmeinrichtung 17 werden gesteuert durch ein 
Ausgangssignal der Fehler-Uberwachungseinrichtung 
25 der Diskriminier-Einheit 10. Die Einrichtung 19 zur 40 
Geschwindigkeitsdrosselung ist eine Einrichtung, die 
gesteuert werden kann wie eine Antiblocklereinrich- 
tung einer Bremse, und die Steuerung erfolgt mit Hilfe 
der Steuereinheit 15 entsprechend einem Ausgangssi- 
gnal der Gefahrengrad-Diskriminier-Einrichtung 23 der 45 
Diskriminier-Einheit 10. 

AnschlieBend soli ein Beispiel des in der Diskriminier- 
Einheit 10 ablaufenden Prozesses anhand der FluBdia- 
gramme der Fig. 3 und 4 erlautert werden. 

Zunachst geben der Geschwindigkeits-Sensor 12 und 50 
der Lenkwinkel-Sensor 11 ein Geschwindigkeitssignal 
VI und ein Lenkwinkelsignal A an die Einheit 10 ab 
(Schritt 1 ). Die Einheit 10 berechnet eine Querbeschleu- 
nigung Gla des Fahrzeugs aus diesen Eingangssignalen 
(Schritt 2). 1m einzelnen erfolgt diese Berechnung mit 55 
Hilfe des Querbeschleunigungs-Rechners 21. Anschlie- 
Bend liefert der Querbeschleunigungs-Sensor 13 ein 
Querbeschleunigungssignal Gl an die Vergleichs-Ober- 
wachungseinrichtung 24 (Schritt 3), die den Eingangs- 
wert der Querbeschleunigung (abgetasteter Wert) Gl 60 
mit dem berechneten Wert Gla der Querbeschleuni- 
gung vergleicht und pruft, ob diese Werte etwa gleich 
sind (Schritt 4). Auf diese Weise wird ein Defekt des 
Querbeschleunigungs-Sensors 13 ermittelt. Wenn Gl 
etwa gleich Gla ist, schreitet das Programm fort zu &5 
Schritt 5, bei dem ein Gefahrengrad W1 errechnet wird 
durch den Gefahrengrad-Rechner 22. Der Gefahren- 
grad wird beispielsweise ausgedruckt durch eine Kom- 
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bination der Querbeschleunigung und der Geschwindig- 
keit. Wenn G 1 gemaB Schritt 4 nicht etwa gleich G 1 a ist. 
folgt Schritt 6, bei dem die Fehler-Oberwachungsein- 
richtung 25 pruft. ob das System normal arbeitet. indem 
5 beispielsweise eine Zeittakt-Uberwachung verwendet 
wird. Wenn das System normal arbeitet, schreitet der 
ProzeB fort zu Schritt 7, bei dem die Sensorfehler- 
Alarmeinrichtung 17 betatigt wird und einen Sensorfeh- 
ler-Alarm abgibt. AnschlieBend folgt Schritt 5. Wenn 
das System gemaB Schritt 6 nicht normal arbeitet, geht 
der ProzeB weiter zu Schritt 8, bei dem die Systemfeh- 
ler-Alarmeinrichtung 16 eingeschaltet wird und ein Sy- 
stemfehler-Alarmsignal abgibt. AnschlieBend folgt 
Schritt 5. Nach Berechnung des Gefahrengrades Wl in 
Schritt 5 geht das Programm weiter zu Schritt 9. Hier 
wird gepruft, ob der Gefahrengrad Wl auBerhalb des 
Sicherheitsbereichs liegt. das heiBt, ob der Gefahren- 
grad im Gefahrenbereich liegt. Diese Priifung erfolgt 
mit Hilfe der Gefahrengrad-Diskriminiereinrichtung 23 
unter Bezugnahme auf die Daten in der Zustandstabelle 
21 des Fahrzeugs und entsprechend dem jeweiligen 
Lenkwinkel A. Der jeweilige Bereich der Tabelle, in der 
der Gefahrengrad Wl liegt, wird ermittelt und ausge- 
druckt durch die Kombination der Geschwindigkeit VI 
und der Querbeschleunigung G 1. 

Wenn der Gefahrengrad Wl im Sicherheitsbereich 
liegt, kehrt die Schrittfolge zu Schritt 1 zuruck. und der 
ProzeB der Schritte 1 bis 5 und 9 wird wiederholt, wenn 
das System und die Sensoren fehlerfrei arbeiten. 

Wenn der Gefahrengrad Wl gemaB Schritt 9 im Ge- 
fahrenbereich liegt, folgt Schritt 10. Wenn der Gefah- 
rengrad daher vom Sicherheitsbereich in den Gefahren- 
bereich ubergeht, schreitet die Schrittfolge fort von 
Schritt 9 zu Schritt 10. Der Gefahrengrad Wl wird in 
diesem Falle als Gefahrenbereich-Eingangswert ange- 
sehen. In Schritt 10 wird wie bei Schritt 6 gepruft, ob das 
System normal arbeitet. Wenn die Antwort negativ ist, 
folgt wiederum Schritt 8. Wenn das System gemaB 
Schritt 10 normal arbeitet, schreitet das Programm fort 
zu Schritt 11, bei dem die Alarmeinheit 14 die Alarmein- 
richtung 18 einschaltet und mit Licht und Ton ein Signal 
an den Fahrer abgibt. Dann wird abgefragt, ob der 
Alarm ordnungsgemaB abgegeben worden ist (Schritt 
12). Wenn die Antwort positiv ist. folgt Schritt 13. An- 
derrifalls folgt Schritt 14, und wie bei Schritt 8 wird ein 
Systemfehler-Alarm gegeben. Das Programm geht so- 
dann zu Schritt 13, bei dem der Geschwindigkeits-Sen- 
sor 12 und der Querbeschleunigungs-Sensor 13 ein Ge- 
schwindigkeitssignal V2 und ein Querbeschleunigungs- 
signal G2 an die Einheit 10 abgeben. Wie bei Schritt 5, 
wird sodann ein Gefahrengrad W2 errechnet aus der 
Geschwindigkeit V2 und der Querbeschleunigung G2 
(Schritt 15). Es wird gepruft, ob der Gefahrengrad W2 
groBer ist als der Gefahrengrad Wl am Anfang des 
Gefahrenbereichs (Schritt 16). Wenn Schritt 16 ergibt, 
daB der Gefahrengrad W2, der jeweils errechnet wird, 
nicht groBer als der Anfangs-Gefahrengrad Wl ist, folgt 
Schritt 17, in dem gepruft wird, ob W2 auBerhalb des 
Sicherheitsbereichs liegt. Wenn der Gefahrengrad im 
Gefahrenbereich liegt, kehrt das Programm zu Schritt 
13 zuruck. Wenn der Fahrer eine MaBnahme ergriffen 
hat, wie etwa eine Geschwindigkeitsreduzierung ent- 
sprechend einem aufgrund des Fahrzeugzustandes beim 
Ubergang vom Sicherheitsbereich zum Gefahrenbe- 
reich abgegebenen Alarms, ist es wahrscheinlich. daB 
der Gefahrengrad W2 kleiner als der Anfangs-Gefah- 
rengrad Wl ist. In diesem Falle werden die Schritte 13 
und 1 5 bis 1 7 wiederholt, bis der Fahrzeugzustand in den 
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Sicherheitsbereich zuriickkehrt. und anschlieBend geht 

das Programm von Schritt 1 7 zu Schritt 1 zur Wiederho- Hierzu 4 Seite(n) Zeichnungen 

lung des vorangegangenen Prozesses. Wenn der Gefah- 

rengrad W2. der jeweils errechnet wird, groBer als der 
Anfangs-Gefahrengrad W1 ist (Schritt 16), folgt Schritt 5 
18. bei dem die Steuereinheit 15 die Geschwindigkeits- 
Reduziereinrichtung 19 betreibt und das Fahrzeug 
bremst. Es wird dann gepruft, ob die Geschwindigkeits- 
Reduzierung 19 normal gearbeitet hat (Schritt 19). 
Wenn die Antwort positiv ist, kehrt das Programm zu 10 
Schritt 13 zuruck. Andernfalls folgt Schritt 20, bei dem 
ein Systemfehler-Alarm wie in Schritt 8 gegeben wird, 
und das Programm kehrt zu Schritt 13 zuruck. Wenn der 
Fahrzeugzustand auBerhalb des Sicherheitsbereichs 
und in den Gefahrenbereich gelangt, ist es wahrschein- 15 
lich. daB der Gefahrengrad W2 groBer als der Anfangs- 
Gefahrengrad Wl ist. In diesem Falle werden die Schrit- 
te 13, 15, 16, 18 und 19 wiederholt, und das Fahrzeug 
wird weiter durch die Geschwindigkeits-Reduzierein- 
richtung 19 gebremst, bis W2 nicht groBer als Wl ist, 20 
sofern das System fehlerfrei arbeitet. Wenn W2 nicht 
mehr groBer als Wl ist, schreitet das Programm von 
Schritt 16 zu Schritt 17 fort. Die Bremsbetatigung wird 
durch die Geschwindigkeits-Reduziereinrichtung 19 be- 
endet. Die Schritte 13 und 15 bis 17 werden wiederholt, 25 
bis der Fahrzeugzustand in den Sicherheitsbereich zu- 
ruckkehrt, und das Programm geht von Schritt 17 zu- 
ruck zu Schritt 1 und lauft erneut ab. 

Patentanspriiche 30 

1. Sicherheitssystem fur Fahrzeuge, gekennzeich- 
net durch einen Lenkwinkel-Detektor (11), einen 
Geschwindigkeits-Detektor (12), einen Querbe- 
schleunigungs-Detektor (13). und eine Diskrimi- 35 
nier-Einheit (10) mit einer Tabelle (21), in der Bezie- 
hungen zwischen der Fahrzeuggeschwindigkeit 
und der Querbeschleunigung fur unterschiedliche 
Bereiche des Lenkwinkels klassifiziert sind in einen 
Sicherheitsbereich und einen Gefahrenbereich in 40 
bezug auf den Zustand des Fahrzeugs, welche Dis- 
kriminier-Einheit (10) den Zustand des Fahrzeugs 
beurteilt aufgrund der Signale der Detektoren in 
bezug auf die Tabelle und einen Alarm an den Fah- 
rer abgibt, wenn der Zustand des Fahrzeugs aus 45 
dem Sicherheitsbereich in den Gefahrenbereich ge- 
langt. 

2. Sicherheitssystem nach Anspruch 1. dadurch ge- 
kennzeichnet. daB die Diskriminier-Einheit (10) ei- 
ne Geschwindigkeits-Reduziereinrichtung (19) des 50 
Fahrzeugs ansteuert und das Fahrzeug bremst, 
wenn der Zustand des Fahrzeugs innerhalb des Ge- 
fahrenbereichs groBer als ein vorgegebener Gefah- 
rengrad ist. 

3. Sicherheitssystem nach Anspruch 2, dadurch ge- 55 
ken ^eichnet, daB die Diskriminier-Einheit (10) ei- 
ner Tfangs-Gefahrengrad speichert. bei dem der 
Zu-. d der Fahrzeugs aus dem Sicherheitsbereich 

in . . Gefahrenbereich ubergeht, und feststellt, 
daB der jeweilige Gefahrengrad groBer als der vor- 60 
herige ist, wenn der Anfangs-Gefahrengrad uber- 
schritten wird. 

4. Sicherheitssystem nach einem der Anspruche 1 
bis 3, gekennzeichnet durch einen Querbeschleuni- 
gungs-Rechner (21) zum Berechnen der Querbe- 65 
schleunigung des Fahrzeugs aufgrund der Signale 
des Querbeschleunigungs-Detektors (12) und des 
Lenkwinkel-Detektors (11). 
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